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Abstract of corresponding document: 

An upper fixed plate (3) can have 
an annular fixed plate (4) attached, 
where both are disposed at the 
lower end of a work arm (1 ) of an 
industrial robot. A spring-supported 
receiver disk (5) with an 
attachment ring (5a) for a gripper 
(2) can be supported on the upper 
fixed plate (3) and on the annular 
fixed plate (4). The upper fixed 
plate (3) and the annular fixed 
plate (4) each can have four 
engagement-catch recesses for 
ball-shaped locking elements (6). 
The engagement-catch recesses 
can be of conical shape and can 
have an opening angle of about 
120 degrees and can have a depth 
of about 3 mm. In addition, the 
upper fixed plate (3) can be 
provided with two centering bores 
(3c) for motion-limiting pins (9). 
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The motion-limiting pins (9) 
protrude into the motion-limiting 
bores (5c) of the spring-supported 
receiver disk 5. Next to the motion- 
limiting bores are disposed 
threaded bores (5b) with a 
threaded socket ( 7) for the ball- 
shaped locking element (6). The 
ball-shaped locking element (6) is 
pressed with a spring (8) into the 
engagement-catch recess (4b) of 
the lower annular fixed plate (4). 
The locking element (6a), 
illustrated on the right-hand side of 
the drawing of FIG. 1, is locked in 
an engagement-catch recess (3b) 
of the upper fixed plate (3). 
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Die Erfindung betrifft eine Lageruhg fur einen Grei- 
fer t Werkzeug oder dergleichen an einem Industriero- 
boter, der am Ende seines Arbeitsarms zwei auf Ab- 
stand zueinander gehaltene Platten fur eine mittels Ra- 
sterelementen.federnd gelagerte Aufnahmescheibe hat,, 
die mit einem Ansatzring fur den Greifer yersehen ist 
und damit durch die dem Arbeitsarm abgekehrte Platte 
ragt. 

Eine Lagerung dieser Art- ist durch die DE-PS 
33 10 191 bekannt und Teil eines pneumatischen Grei- 
fers. Gbgleich die Lagerung sehr aufwendig ist, gestattet 
sie kein Verschieben des Unterteils gegeniiber dem 
Oberteil, was zum Ergreifen vieler Teile sehr sinnvoll ist. 

Aufgabe der Erfindung ist es daher, einen Lagerung 
der genannten Art einfacher^und beweglicher zu gestal : 
len. Diese Aufgabe wird durch die Merkmale im kenn- 
zeichnenden Teil des Anspruchs 1 geldst. 

Die Raststellen und Lastelemente sind vorzugsweise 
an der die Last tragenden Seite der Lagerung. Auf der 
anderen Seite sind oft nicht so viele Rastelemente erfor- 
derlich. Es konnen auch jede zweite der Rastelemente in 
Rastvertiefungen der oberen Platte und die dazwischen 
liegenden Rastelemente in Rastvertiefungen der Ring- 
Platte einrasten. Damit ist die Aufnahmescheibe in bei- 
den axialen Richtungen entgegen der Kraft der Federn 
beweglich und kann beim Abwalzen der Rastelemente 
auf deh Rastvertiefungen auch seitlich ausweichen oder 
verdreht werden. Die Rastelemente sind vorzugsweise 
mit ihren Federn in Schraubhulsen angebrdnet, die in 
Gewihdebohrungen der Aufnahmescheibe angeordnet 
sind. Diese Rastelemente sind preiswerte Serienelemen- 
te und mit ihren Schraubhulsen in den Gewindebohrun- 
gen hach Belieben vorspannbar. 

Zum Begrenzen der radial en oder seitiichen Bewe- 
gung ragen von eirier der Platten mindestens zwei Be- 
wegungsbegrenzungsstifte in Bohrungen der Aufnah- 
mescheibe hinein, deren Durchmesser um den zulassi- 
gen Verschiebeweg groBer ist als der Durchmesser der 
Stifte. Der Verschiebeweg selbst ist kleiner als der maxi- 
male Rastweg der Einsenkung, der in den meisten Ein- 
satzfallen 2 bis 3 mm betragen kann und damit in einem 
solchen Bereich liegt, daB an die Steuerung des Arbeits- 
armes des Industrieroboters keine auBergewdhnlichen 
Prazisionsanforderungen gesteilt werden. 

In weiterer Ausgestaltung der Erfindung hat die Ring- 
Platte einen AuBenring mit Bohrungen fur Schrauben, 
mit denen sie an der anderen. In weiterer Ausgestaltung 
der Erfindung hat die Ring-Platte einen AuBenring mit 
Bohrungen fiir Schrauben, mit den eh sie an der anderen 
Platte befestigt ist. Der AuBenring hat einen oder meh- 
rere Randausnehmungen zum Durchfuhren von Leitun- 
gen, far die die Platte Leitungsdurchfuhrungen hat. Zum 
Anbringen einer Greifer-AnschluBplatte ragt die Auf- 
nahmescheibe mit. einem AnschluBring durch eine Zen- 
tralbohrung der Ring-Platte. 

Ein Ausftihrungsbeispiel der Erfindung ist in den 
Zeichnungen dargestellt und im folgenden erlautert. Es 
-zeigt 

Fig. 1 einen Querschnitt durch die Lagerung, vorwie- 
gend entlang der Schnittlinie I-I aus Fig. 3 und 4, 
Fig. 2 die Ansicht der oberen Platte von unten, 
Fig. 3 die Draufsicht auf die Aufnahmescheibe, 
Fig. 4 die Draufsicht auf die Ring-Platte, 
Fig. 5 eine Rastvertiefung mit darirl liegendem Rast- 
element aus Fig. 1 in groBerem MaBstab. 

Am unteren Ende eines Arbeitsarms 1 eines Indu- 



strieroboters ist eine Platte 3 mit einer Ring-Platte 4 
befestigt, auf der eine Aufnahmescheibe 5 mit einem 
Ansatzring 5a A for einen Greifer 2 abgestutzt ist. Die 
. Platte 3 hat an der Unterseite einen Zentrierrand 3a fiir 

5 einen AuBenring 4a der Ring-Platte 4 und auBerdem auf 
einem Kreisbogen. vier Rastvertiefungen 3b fiir kugel- 
formige Rastelemente 6. Die: Rastvertiefungen sind ke- 
gelformig mit einem Offnungswinkel von ca. 120Grad 
und ca. 3 mm tief. AuBerdem hat die Platte 3 zwei Zen- 

io trierbohrungen 3c fur Bewegungsbegrenzungsstifte 9, 
die in Bewegungsbegrenzungsbohrungen 5c der Auf- 
nahmescheibe 5 hiheinragen, wie in Fig. 1 auf der linken 
Halfte zu erkennen ist. Daneben befindet sich eine der 
Gewihdebohrungen 5b mit einer SchraubhUlse 7 fiir das 

15 kugelfdrmige Rastelement 6, das von einer Feder 8 in 
die Rastvertiefung 4b der unteren Platte 4 .gedruckt 
wird. Das in der Fig. 1 auf der rechten Halfte gezeichne- 
te Rastelement 6a ist in einer Rastvertiefung 3b der 
. oberen Platte 3 eirigerastet. 

20 In Fig. 3 sind auf einem Kreisbogen acht Gewinde- 
bohrungen 5b fur die Schraubhulsen 7 erkennbar. Die 
mit Voll-Linien gezeichneten Rastelemente 6a rasten in 
. die vier Rastvertiefungen 3b der Platte 3 ein, wahrend 
die gestrichelt gezeichneten Rastelemente 6 in die vier 

25 Rastvertiefungen 4b der Ring-Platte 4 einrasten, die in 
Fig. 4 zu erkennen sind. Fig. 3 zeigt auch die beiden 
' Bewegungsbegrenzungsbohrungen 5c fiir die beiden 
Bewegungsbegrenzungsstifte 9 sowie vier Bohrungen 
5e fiir Schrauben 12, die eine Greifer-AnschluBplatte 13 

30 tragen, unter der der Greifer 2 angeordnet ist. Die Auf- 
nahmescheibe 5 hat einen Ansatzring 5a mit einer abge- 
setzten Ansatzfuhrung 5f fiir die Greifer-AnschluBplat- 
te 13, wie in Fig. 1 zu erkennen ist. Dort ist auch der 
mogliche Verschiebeweg X fiir die mdgliche Bewegung 

35 der AXifnahmescheibe 5 gegeniiber der Platte 3 einge- 
zeichnet. Dieser Verschiebeweg X betragt ca. 2J5 bis 
3 mm, wahrend der Rastweg Y des Rastelementes 6 auf 
der AbschrSgung deY Rastvertiefung 4b ca. 3 mm be- 
tragt. Diese Rastvertiefung ist in Fig. 5 in groBerem 

40 MaBstab gezeichnet. 

In Fig. 1 ist auch die Befestigung der Ring-Platte 4 
mittels Schrauben 11 an der Platte 3 zu. erkennen, die 
eine Zentralbohrung 3e und zwei Leitungsbohrungen 
3d fiir hydraulische oder elektrische Leitungen hat, fur 

45 deren Fiihrung im AuBenring 4a der Ring-Platte 4 
Randausnehmungen 4d vorhanden sind. Die Zentral- 
bohrung 4e der Ring-Platte 4 ist zum Ermdglichen der 
Bewegung der Aufnahmescheibe 5 groBer als deren An- 
satzring 5a. 
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Patentanspriiche 

1. Lagerung fiir einen Greifer* Werkzeug oder der- 
gleichen an einen Industrieroboter, der am Ende 
seines Arbeitsarms zwei auf Abstand zueinander 
gehaltene Platten fiir eine mittels Rastelementen 
federnd. eingespannte Aufnahmescheibe hat, die 
mit einem Ansatzring fur deh Greifer versehen ist 
und damit durch die dem Arbeitsarm abgekehrte 
Platte ragt, dadurch gekennzeichnet, daB die Auf- 
nahmescheibe (5) gegeniiber beiden Platten (3, 4) 
durch entgegenwirkende, in Richtung des Feder- 
weges gefiihrte Federn (8) mit Rastelementen (6) 
abgestutzt . ist, die . in einen Rastweg. Y bildende. 
Rastvertiefungen (3b, 4b) der Platten (3, 4) oder der 
• Aufnahmescheibe (5) einrastenoind daB mindestens 
zwei Bewegungsbegrenzungsstifte (9) in Bewe- 
gungsbegrenzungsbohrungen (5c) ragen, deren Ra- 
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dius urn einen Verschiebeweg X groBer ist a!s der 
Radius der Bewegungsbegrenzungsstifte, wobei 
der zulassige Verschiebeweg X gleich oder kleiner 
ist als der Rastweg Y. 

2. Lagerung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 5 
zeichnet, daB jedes zweite der Rastelerhente (6a) in 
Rastvertiefungen (3b) der einen Platte (3) und die .. 
dazwischen liegenden Rastelemente (6) in Rastver- 
tiefungen (4b) der andereri Ring-Platte (4) einra- 
sten. 10 

3. Lagerung . nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB mindestens jeweils drei der Rastnok- 
ken (6, 6a) in Rastvertiefungen (3b, 4b) auf einem 
Kreisbogen angeordnet sind. 

4. Lagerung nach einem oder mehreren der vorge- 15 
nannten Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB '. 
die Rastelemente (6, 6a) mit ihren Federn (8) in 
SchraubhOIsen (7) angeordnet sind, die in Gewinde- 
bohningen (5b) der Aufnahmescheibe (5) angeord- 
net sind 20 

5. Lagerung nach einem oder mehreren der vorge- 
nannten Anspriicrre, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Ring-Platte (4) einen AuBenring (4a) mit 
Schraubenbohrungen (4c) fur Schrauben (11) hat, 
mit denen sie an der Platte (3) bef estigt ist 25 

6. Lagerung nach Anspruch 5, dadurch gekenn- . 
zeichnet; daB der AuBenring (4a) eine oder mehrere 
Randausnehmungen (4d) ftir die Fuhrung von Lei- 
tungen hat 

7. Lagerung nach Anspruch 1, dadurch- gekenn- 30 
zeichnet, daB die Platte (3) Kabelbohrungen (3d) 
nat - 

8. Lagerung nach einem oder mehreren der vorge- 
nannten AnsprUche, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Aufnahmescheibe (5) in dem durch eine Zen- 35 
tralbohrung (4e) der Ring-Platte (4) fiihrenden An- 
satzring (5a) Bohrungen (5e) fur Befestigungs- 
schrauben (12) fUr eine Greifer-AnschluBplatte (13) 
hat, und daB der Durchmesser der Zentralbohrung 
(4e) um den Verschiebeweg X groBer ist als der 40 
Durchmesser des Ansatzringes. 

' Hierzu 2 Seite(n) Zeichnungen 
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